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© Procede et dispositlf de localisation d'un objet mobile dans un environnement 



0 Le procede de localisation d'un objet mobile (1) 
dans un environnement consiste a 

- installer dans I'environnement une plurality de 
balises codees individuellement (4) de facon a 
ce qu'a chaque instant au ptus une seule d'en- 
tre elles se trouve dans le champ d'observa- 
tion (B) de I'objet mobile, 

- envoyer un signal d'allumage (SA) de balise 
depuis I'objet mobile vers I'environnement 
pour declencher Remission du code d'identifi- 
cation (CI) do la balisc (4) se trouvant dans le 
champ d'observation de I'objet mobile, 



- effectuer une acquisition de I'image instanta- 
nee de ladite balise apres reception de son 
code d'identification par I'objet mobile, et 

- comparer I'image instantanee de la balise avec 
les coordonnees m£morisees de celle-ci dans 
I'objet mobile afin de determiner la position et 
I'orientation de Pobjet mobile dans I'environne- 
ment. 

Application : localisation absolue de vehicules 
sans pilote dans un atelier dc stockage de marchan- 
dise. 
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La prSsente invention concerne un precede" de 
localisation d'un objet mobile, tel qiTun vehicule 
sans conducteur ou un robot, evoiuant dans un 
environnement, notamment dans un espace cou- 
verl par un toil (hangar, batiment ou aulres). L'in- 
vention concerne egalement un dispositif permet- 
tant de fournir la localisation instantanee de Pobjet 
mobile dans I'environnement. 

Les progres technologiques ont perm is de 
construire des machines autonomes, plus connues 
sous le nom de robots, capables d'executer un 
certain nombre d'opeVations selon des modes 
preetablis. Les robots peuvent etre fixes a un en- 
droit precis, par exemple le long d'une chaTne de 
montage de vehicules automobiles, ou etre mobiles 
pour pouvoir £voluer entre les differents postes de 
travail. 

Lorsqu'un robot mobile ou un vehicule sans 
pilote se deplace, il est necessaire qu'il puisse 
determiner sa position par rapport a son environne- 
ment. 

II existe une technique dite d'intSgration de la 
trajectoire pour localiser le robot par rapport a 
I'environnement. Cette technique consiste a memo- 
riser la trajectoire du robot, k donner une estima- 
tion de la position du robot au moyen des capteurs 
int6gr6s qui fournissent des informations propres 
au robot independamment de I'environnement et, a 
comparer ces informations avec les donnees me- 
morisees de la trajectoire pour determiner la posi- 
tion du robot sur la trajectoire. Une telle technique 
n'est envisageable que pour des trajectoires tres 
courtes du robot, car le emplacement du robot dans 
la pratique ne correspond pas exactement a son 
d6placement theorique et entratne de ce fait des 
derives inevitables par rapport a la trajectoire theo- 
rique memorisSe. Lorsque la trajectoire est longue, 
de telles derives peuvent fausser completement la 
position du robot. 

Cette technique d'integration de trajectoire est 
ameliorSe par Padjonction d'une camera au robot 
permettant un reperage optique du robot par rap- 
port a Penvironnement afin de rectifier la trajectoire 
du robot par des corrections regulieres de sa posi- 
tion. Ainsi le robot peut suivre plus precisement la 
trajectoire theorique memorised. Le reperage opti- 
que est effectue par la technique de la vision 
dynamique ou stereovision selon laquelle la came- 
ra enregistre les images de I'environnement et 
repere des elements singuliers de cet environne- 
ment (tels que portes, bureaux, angles, lam pes. 
affiches, objets de formes particulieres). Un traite- 
ment informatique d'image permet d'extraire a par- 
tir des images des elements singuliers les parame- 
tres de position du robot dans I'environnement. 

Cependant, le repeVage optique des elements 
singuliers de Penvironnement n'est pas toujours 
possible car il se peut que certains dements singu- 



liers dans I'environnement peuvent avoir la meme 
configuration et meme geomStrie pour fausser I'in- 
formation sur la position effective du robot dans 
I'environnement. En outre, le reperage optique peut 

a egalement etre fausse* par la presence temporaire 
d 'objets inconnus au robot, la suppression tempo- 
raire d'un element singufier de Penvironnement me- 
morise* ou autres sources de perturbation. Enfin, un 
traitement informatique d'image relativement lourd 

to est necessaire pour effectuer Pextraction de 
contours des elements singuliers de Penvironne- 
mont et pour rectifier les derives de la trajectoire 
du robot. 

La presente invention a pour objet de remedier 

15 aux inconvenients des techniques classiques en 
proposant un procede et un dispositif simples, fia- 
bles permettant de localiser de fagon precise et en 
temps reel un objet mobile dans un environnement. 
L'invention a egalement pour objet un procede 

20 et un dispositif permettant de determiner la position 
et I'orientation de I'objet mobile dans un repere lie 
a Penvironnement 

Selon l'invention, le procede de localisation 
d'un objet mobile dans un environnement consiste 

25 a installer dans renvironnement une pluralite de 
balises codecs de fagon a ce qu'a chaque instant 
au plus une seule d'entre elles se trouve dans le 
champ d'observation de Pobjet mobile, & envoyer 
un signal d'allumage de balise depuis I'objet mobi- 

30 le vers I'environnement pour declencher remission 
du code ^identification de la balise se trouvant 
dans le champ d'observation de I'objet mobile, a 
effectuer une acquisition de Pimage instantanee de 
ladite balise apres reception de son code d'identifi- 

35 cation par Pobjet mobile, et a comparer Pimage 
instantanee de la balise avec ies coordonnees me- 
morises de celle-ci dans Pobjet mobile afin de 
determiner sa position et son orientation dans Pen- 
vironnement 

40 Le dispositif de localisation d'un objet mobile 
dans un environnement selon l'invention comprend 
des balises actives codees individuellement qui 
seront instances dans I'environnement pour consti- 
tuer un repere pour Pobjet mobile, et une partie 

45 embarquee sur Pobjet mobile comprenant un 
moyen demission d'un signal d'allumage de bali- 
se, un moyen de reception des codes d'identifica- 
tion emis par les balises, un moyen d'acquisition 
d'image et un moyen de traitement d'informations 

so permettant de fournir ia position et I'orientation de 
Pobjet mobile dans Penvironnement. 

Remission et la reception des signaux entre 
Pobjet mobile et Penvironnement sont effectuges 
par des rayons electromagnetiques dans des spec- 

55 tres de frequence predetermines. De maniere sim- 
ple, on peut utiliser le spectre des rayons infrarou- 
ges pour ne pas g§ner la presence des operateurs 
dans Penvironnement. 
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Parmi de nombreuses applications possibles 
de I'invention, on peut citer la commande de depla- 
cements precis des robots entre differents postes 
de travail plus ou moins £loign6s les uns des 
autres, et la circulation precise des vehicules sans 
pilote dans des ateliers de stockage de marchandi- 
se. 

Bien entendu, une plurality d'objets mobiles 
peuvent eVoluer en m§me temps dans un meme 
environnement de facon independante les uns des 
autres selon I'invention. 

(.'invention sera mieux comprise a I'etude de la 
description detaillee d'un mode de realisation pris 
a titre d'exemple nullement limitatif et illustre par 
les dessins annexes, sur lesquels : 

la figure 1 est une vue schematique expliquant 
le principe de I'invention applique a un vehicule 
sans pilote, 

les figures 2a et 2b sont des schemas synopti- 
ques d'une balise et de la partie embarquee sur 
le vehicule respectivement, 
la figure 3 est un schema synoptique du moyen 
d'emission du signal d'allumage de balise fai- 
sant partie de la partie embarquee du dispositif, 
la figure 4 est un schema synoptique du moyen 
de reception du signal d'allumage associe a 
chaque balise, 

la figure 5 est un schema synoptique du moyen 
d'emission de code d'identification de la balise, 
la figure 6 est un schema synoptique du moyen 
de reception du code d'identification de la partie 
embarquee du dispositif, 
les figures 7 a 10 represented les courbes 
d'impulsions au niveau des moyens illustres sur 
les figures 3 a 6 respectivement. 
Cornme illustre* sur )es figures 1 et 2, un vehi- 
cule sans pilote 1 evolue dans un atelier de stocka- 
ge de marchandise schematise par le sol 2 et un 
plafond 3. Le dispositif de I'invention comprend 
des balises codecs individuellement 4 qui sont 
installees a une certaine distance les unes des 
autres sur le plafond 3 de I'atelier le long d'une 
trajectoire pour le vehicule 1, et une partie embar- 
quee 5 sur le vehicule 1 qui presente un champ 
d'observation 6 dirige vers le plafond 3 de I'atelier, 
la distance separant deux balises codees 4 conse- 
cutives etant telle qu'au plus une seule balise 4 se 
trouve dans le champ d'observation 6 du vehicule 
1 , de fagon a eviter des interferences entre remis- 
sion et la reception de plusieurs codes d'identifica- 
tion de balise. 

La partie embarquee 5 comprend un calcula- 
tes 7, un moyen d'emission 8 de signal d'alluma- 
ge SA de balise, un moyen de reception 9 de code 
d'identification CI de balise et une camera matri- 
cielle 10. 

Chaque balise 4 comprend une alimentation 
electrique 1 1 qui peut etre un accumulateur photo- 
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voltaTque ou une pile electrique alimentant un 
moyen de reception 12 de signal d'allumage SA de 
balise emis par la partie embarquee 5 du dispositif, 
et un moyen d'emission 13 de code d'identification 

5 CI de la balise. 

La partie embarquee 5 du dispositif recoit un 
signal de commande 14 provenant d'une unite de 
commande non representee du vehicule. Le cal- 
culates 7 interprete le signal de commande 14 et 

w envoie ses instructions d'allumage 14a au moyen 
d'emission 8 qui envoie alors un signal d'allumage 
SA vers Tenvironnement. La balise 4 qui regoit le 
signal d'allumage SA par son moyen de reception 
12 et son code d'identification CI vers le vehicule 

75 par son moyen d'emission 13. Le code d'identifica- 
tion CI de la balise 4 est regu par le moyen de 
reception 9 et transnus au calculates 7 qui donne 
une instruction a la camera matricielle 10 pour 
effectuer une acquisition de I'image de son champ 

20 d'observation 6. La balise 4 se trouvant dans le 
champ d'observation 6 fait partie de I'image acqui- 
se par la camera 10. Le calculates 7 compare 
cette image avec une table preenregistree et me- 
morisee des balises de fagon a determiner la posi- 

25 tion et i'orientation instantanees du vehicule 1 dans 
I'environnement. Le signal 15 qui en resulte est 
fourni a r unite de commande non representee la- 
quelle se charge de modifier eventuellement la 
trajectoire reelle du vehicule 1 dans Penvironne- 

30 ment. 

Le vehicule 1 evoluant dans I'environnement 
peut envoyer le signal d'allumage de balise SA en 
continu, ou a des instants precis notamment pour 
des operations de localisation planifiees ou d'ac- 

35 costage du vehicule. Pour le vehicule 1 I'environne- 
ment est remplace par un repere constitue de 
balises 4 a emission d'impulsions codees CI. 

Le traitement par le calculates 7 d'une part 
des codes d'identification CI des balises 4 et d'au- 

40 tre part des images desdites balises obtenues par 
la camera matricielle 10 permet de foumir simulta- 
nement le positionnement instantane du vehicule 1 
par rapport au repere de I'environnement par 
['identification de la balise codee concernee, et la 

45 position et I'orientation du vehicule 1 par rapport a 
ladite balise codee dans I'environnement 

De preference, les codes d'identification CI des 
balises sont numerises en codes binaires. Ainsi un 
grand nombre de balises peuvent etre implantees 

so dans un environnement (par exemple pour un mot 
de 16 bits, il est possible de codifier 65 535 balises 
individuelles). Lorsque la trajectoire du vehicule 1 
doit etre suivie avec une grande precision, il est 
possible d'im planter un grand nombre de balises 4 

55 dans I'environnement de maniere a assurer une 
localisation a tout instant du vehicule. Sinon, il est 
possible d'im planter des balises 4 uniquement aux 
passages difficiles ou sur des zones d'accostage 

3 
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du vehicule. Gr&ce a I'invention, on peut cbtenir 
une precision de localisation absolue du vehicule 
de I'ordre de 1 cm en position et 1 degre en 
orientation. 

^invention permel de realiser des balises acli- 
ves dont la geometrie est constante, ce qui est 
avantageux par rapport a la m§thode ctassique de 
reperage de singularites dans I'environnement (me- 
thode d'extraction de contour). En effet, I'identifica- 
tion des balises est effectuee selon I'invention par 
des codes individuels en binaire associes a chaque 
balise. De plus, remission direct© des codes 
d'identification par des balises dans le spectre des 
rayonnements infrarouges permet de rendre la lo- 
calisation du vehicule 1 pratiquement insensible 
aux variations d^clairage ambiant, la localisation 
pouvant d'aitieurs etre effectuee dans un local non 
eclaire. En outre, I'invention permet d'effectuer la 
localisation du vehicule a une frequence de I'ordre 
de (30 Hertz) choisie comme frequence d'acquisi- 
tion des images par la camera matricielle 10, de 
fagon a permettre une grande Vitesse de deplace- 
ment du vehicule dans I'environnement. 

Grace a I'invention. on peut effectuer la locali- 
sation en parallele de plusieurs objets mobiles 
dans un environnement grace a I'utilisation des 
balises codees. La localisation est absolue par rap- 
port a I'environnement et en temps reel, et est peu 
sensible aux perturbations exteVieures. La mise en 
oeuvre de I'invention dans Infrastructure deja exis- 
tante est tres simple, car il suffit d'installer des 
balises codees 4 seton des positions pr£d§termi- 
nees dans I'environnement et d'installer la partie 
embarqu^e 5 sur les objets mobiles. 

On va expliquer plus en detail le fonctionne- 
ment du dispositif selon un mode de realisation de 
I'invention. 

Les figures 3 et 7 illustrent le fonctionnement 
du rnoyen d'emission 8 du signal d'allumage SA 
de balise. Le calculateur 7 envoie une commande 
de declenchement 14a a un adaptateur de niveau 

16 du moyen demission 8. Le signal 16a issu de 
Padaptateur de niveau 16 est un niveau electrique 
positif qui valide des cycles d'une horloge 17 a 
creneaux rectangulaires 17a dont la frequence est 
pre>6gtee de facon precise. On peut par exemple 
choisir une periode de 3 ms et une duree d'impul- 
sions de 50 us pour le signal 17a. Arnsi. il est 
possible d'elminer les perturbations exterieures 
(par exemple eclairement par neons, par haloge- 
nes, par lampes incandescentes) qui ont des fre- 
quences differentes. Le signal 17a issu de I'horloge 

17 est ensuite amplifie* et ajuste* par un amplifica- 
teur de puissance 18 dont la sortie est reliee a au 
moins une diode electroluminescente 19 (connue 
sous le nom de LED) afin d'obtenir son rendement 
lumineux maximum. 



Le signal d'allumage SA de balise issu du ou 
des LED(s) 19 a une frequence pr^determinee 
conditionnee par I'horloge 17. Lorsque le signal de 
declenchement 14a revient au niveau 0, Thorioge 

5 17 est invalidee et remission lumineuse SA des 
LEDs 19 s'arrete. Le temps necessaire a la deman- 
de d'allumage des balises SA s'ajuste par traite- 
ment informatique commande par le calculateur 7 
de la partie embarquee 5 du dispositif. 

10 ' Les figures 4 et 8 represented le fonctionne- 
ment du moyen de reception 12 dans la balise 4. 
Le signal d'allumage SA de balise envoye* par le 
moyen demission 8 de la partie ombarqude 5 
(figures 3 et 7) arrive au moyen de reception 12 de 

15 la balise 4. Un premier filtrage du signal SA est 
effectue par un filtre optique infrarouge 20 avant la 
reception effective de ce signal d'allumage SA par 
un r^cepteur infrarouge 21. Le filtre optique 20 
permet d'eliminer des rayonnements situes en de- 

20 hors du spectre infrarouge, mais laisse passer les 
rayonnements infrarouges provenant d'autres sour- 
ces tumineuses (neons, sources de chaleur, lam- 
pes a incandescence ou lampes halogenes). Le 
signal 21a issu du recepteur 21 est introduit dans 

25 un filtre amplificateur 22 qui effectue un premier 
filtrage electrique et une amplification a gain tres 
eleve* pour rgcupeVer des signaux utiles. Le signal 
22a issu du filtre amplificateur 22 est ensuite intro- 
duit dans un filtre selectif 23 qui e*limine les pertur- 

30 bations provenant des sources etrangeres. Le si- 
gnat 23a issu du filtre selectif est aiors mis a 
niveau par un integrateur 24 qui delivre un signal 
de declenchement 24a a un declencheur 25 lequel 
autorise alors remission du code d'identification de 

35 la balise selon le signal de declenchement 25a 
dont la dur£e est fix£e par un temporisateur 26. 

L'^mission du code d'identification de la balise 
est effectuee par le moyen d'emission 13 de la 
balise dont le fonctionnement est d£crit en se 

40 r£fe>ant aux figures 5 et 9. Le moyen d'emission 
13 du code d'identification CI de la balise com- 
prend un identificateur 27 qui permet de delivrer un 
codage binaire. Le codage peut etre modifie* au 
moyen d'un ensemble d'interrupteurs 28 par I'ins- 

45 tallateur. Les donnees du codage 28a delivrees par 
I'ensemble d'interrupteurs 28 vers I'identificateur 
27 sont superposees a un signal 29a deiivre par 
une horloge 29 pour etre fournies a un modulateur 
FSK (Frequency Shift Keying) 30. Le modulateur 

so 30 permet de transmettre un signal 30a qui est 
compost d'un signal a une frequence fh pour un 
niveau loglque 1 du code de la balise et un signal 
a une frequence fb pour un niveau logique 0 du 
code. Le modulateur 30 effectue une transforma- 

55 tion tension/frequence avec un rapport cyclique de 
1/2 par exemple. Le signal 30a issu du modulateur 
30 est introduit a un adaptateur 31 qui effectue un 
reglage des impulsions afin d'obtenir un rapport 
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cyclique faible pour permettre une efficacite* maxi- 
mum dans remission lumineuse, Le signal 31a issu 
de I'adaptateur 31 est superpose au signal 25a de 
declenchement issu du moyen r4cepteur 12 de la 
balise pour etre introduil dans un amplificateur 32. 
L'horloge 29 integree permet a la fois la mise en 
se>ie des codes et I'autorisation de la command© 
25a des LEDs 33 pour laisser entre deux Emissions 
successives un temps de separation. 

Les LEDs 33 ou les electrodes electrolumines- 
centes faisant partie du moyen d'emissiori 13 sont 
au nombrc dc trois pour chaque balise afin de 
pormettre une localisation precise en distance ct 
en angle du vehicule 1 par rapport a la balise 
observed. 

Le code d'identification CI de la balise 4 6mis 
par les LEDs 33 du moyen demission 13 est regu 
et traite par le moyen de reception 9 de la partie 
embarquee 5 du dispositif avant d'etre fourni au 
calculateur 7. 

Comme iilustre sur les figures 6 et 10, le code 
d'identification CI arrive dans le recepteur infrarou- 
ge 34 du moyen de reception 9 apres avoir traver- 
se' un filtre optique 35 du type passe-bande qui ne 
laisse passer que les rayons lumineux dans le 
spectre des infrarouges y compris les parasites 
provenant des diverses sources ambiantes. Le si- 
gnal 34a issu du recepteur infrarouge 34 passe 
d'abord dans un filtre 35' et ensuite dans un ampli- 
ficateur 36. Le signal 36a issu de I'amplificateur 36 
alimente deux filtres selectifs 37, 38 mis en paralle- 
le et de frequences centrales fb et fh respective- 
ment qui permettent le passage uniquement du 
premier harmonique du code d'identification CI de 
la balise concernee. Les signaux 37a et 38a issus 
respectivement des filtres selectifs 37 et 38 sont 
ensuite introduits a un decodeur FSK (Frequency 
Shift Keying) 39. Le signal 36a issu de I'amplifica- 
teur 36 alimente egalement en paraliele un detec- 
teur de modulation 40 dont le signal de sortie 40a 
est introduit dans un integrateur 41 pour geneVer 
un signal de commande 41a. Une horloge 42 deli- 
vre des impulsions 42a de frequence determinee 
pour coder le signal de commande 41a. Les si- 
gnaux 39a issus du decodeur FSK 39 et le signal 
42a issu de l'horloge 42 sont introduits en paraliele 
dans un module 43 qui fournit un signal 43a repre- 
sentatif du code d'identification CI regu de la balise 
au calculateur 7 de la partie embarquee 5 du 
dispositif. 

Le calculateur 7 demande alors a la camera 
matricielle 10 une acquisition d'lmage instantanee 
dans son champ d'observation 6 qui de preference 
coincide avec le champ reception du moyen de 
reception 9 de la partie embarquee du dispositif. 
La balise 4 ayant emis le code d'identification 
figure dans I'image acquise par la camera matri- 
cielle 10 et le calculateur 7 traite les informations 



regues grSce a une table pr£enregistree dissocia- 
tion des codes CI de balise par rapport a la posi- 
tion des balises 4 dans I'environnement, et calcule 
egalement I'orientation du vehicule 1 par rapport a 

5 la balise grace aux trois LEDs 33 de la balise 4 
concernee. Une fois le traitement d'informations 
termine, la partie embarquee 5 du dispositif envoie 
un signal 15 de localisation absolue momentan^e 
du vehicule 1 a I'unite de commande non repre- 

w sentee du vdhicule. Cette unite de commande peut 
alors modifier la position et/ou la trajectoire du 
vehicule 1 en fonction du signal 15 fourni par le 
dispositif de I'invention. 



1. Procede de localisation d'un objet mobile (1) 
dans un environnement, caracterise en ce qu'il 
consiste a 

20 - installer dans I'environnement une plura- 

lity de balises codees individuellement 
(4) de fagon a ce qu'a chaque instant au 
plus une seule d'entre elles se trouve 
dans le champ d'observation (6) de I'ob- 

25 jet mobile, 

- envoyer un signal d'allurnage (SA) de 
balise depuis I'objet mobile vers I'envi- 
ronnement pour declencher remission du 
code d'identification (CI) de la balise (4) 

30 se trouvant dans le champ d'observation 

de I'objet mobile, 

- effectuer une acquisition de I'image ins- 
tantanee de ladite balise apres reception 
de son code d'identification par I'objet 

35 mobile, et 

- comparer Pirnage instantanee de la bali- 
se avec les coordonnees memorisees de 
celle-ci dans I'objet mobile afin de deter- 
miner la position et I'orientation de I'objet 

40 mobile dans I'environnement. 

2. Proc6de* de localisation selon la revendication 
1 , caracterise en ce que remission et la recep- 
tion du signal d'allurnage (SA) et des codes 

45 d'identification (CI) sont effectuees dans le 

spectre des rayonnements infrarouges. 

3. Procede* de localisation selon la revendication 
1 ou 2, caracte>ise" en ce qu'il consiste a 

50 utiliser le meme champ d'observation (6) de 

I'objet mobile pour la reception des codes 
d'identification (CI) des balises (4) et pour ('ac- 
quisition des images des balises. 

55 4. Dispositif de localisation d'un objet mobile (1) 
dans un environnement, caracterise en ce qu'il 
comprend des balises (4) installees a des en- 
droits predetermines de I'environnement et ca- 
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pables d'£mettre son code d'identification indi- 
vidual (CI) au moyen des rayons electroma- 
gnetiques, et une partie embarquee (5) sur 
I'objet mobile comportant un calculaleur (7), un 
moyen d'ernission (8) d'un signal d'allumage 5 
de balise (SA) vers I'environnement, un moyen 
de reception (9) des codes d'identification (CI) 
des balises et une cameVa matricielle (10) per- 
mettant d'effectuer des acquisitions de I'image 
instantanSe d'une balise apres reception de 10 
son code d'identification, la partie embarquee 
pormettant de determiner la localisation abso- 
lue instantanee de I'objet mobile en temps reel 
selon le code d'identification (CI) de la balise 
(4) recu et rimage de la balise obtenue par la 75 
camera matricielle. 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracteVise" 
en ce que le calculateur (7) comprend une 
table preenregistree de la position des balises 20 
codees (4) dans I'environnement et effectue 

une comparison entre cette table preenregis- 
tree et les informations regues du moyen de 
reception (9) et de la camera matricielle (10) 
pour fournir la position et I'orientation du vehi- 25 
cule (1) dans I'environnement. 

6. Dispositif selon la revendication 4 ou 5, carac- 
terise en ce que chaque balise (4) comprend 

une alimentation electrique autonome (11), un 30 
moyen de reception (12) du signal d'allumage 
(SA) de balise et un moyen d'ernission (13) de 
son code d'identification (CI), et que le moyen 
de reception (12) comprend des filtres (22, 23) 
pour deMivrer un signal de commande de 66- 35 
clenchement (25a) de remission du code 
d'identification au moyen d'ernission (13). 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracteVise 

en ce que le moyen recepteur (12) comprend 40 
un temporisateur (26) limitant la dur6e du si- 
gnal de commande de cMclenchement (25a) 
de remission du code d'identification. 

a Dispositif selon la revendication 6 ou 7, carac- 45 
terise en ce que le moyen d'ernission (13) du 
code d'identification (CI) de balise comprend 
un identificateur (27) dont le codage peut etre 
modifie a I'aide d'un ensemble d'interrupteurs 
(28), et trois diodes electroluminescentes ind6- 50 
pendantes (33) comme moyens demission du 
code d'identification. 

9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise* 

en ce que le codage issu de I'identificateur 55 
(27) subit une transformation frequence/tension 
au moyen d'un modulateur (30) avant d'§tre 
6mis par les diodes 6lectroluminescente (33). 



10. Dispositif selon Tune des revendicatlons 4 a 9, 
caracteVise" en ce que le moyen de reception 
(9) des codes d'identificafion (CI) de balise 
comprend des moyens de detection de modu- 
lation (40), des filtres selectifs (37, 38) et un 
decodeur de modulation (39), de fagon a per- 
mettre la reconnaissance certaine des codes 
d'identification recus par le calculateur (7). 
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